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Tripod-type homokinetic universal joint comprises housing with radial 
bores in which arms of central tripod component fit, needle bearings 
being mounted around arms and bearing seatings in bores having 
parallel grooves in their surface 
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JOINT UNIVERSEL HOMOCINETIQUE DE TYPE TRIPODE. 

© On cree un joint universe! homocinetique de type tri- 
pode a simples rouleaux, pour un vehicule fonctionnant 
avec des angles elev6s, sans augmentation de cout, en di- 
minuant le niveau de vibrations. Un joint universel homoci- 
netique tripode est constitue d'un 6l6ment de joint exterieur 
(1 5) a trois rainures de piste (1 3) dirigees axialement, sur sa 
surface circonfe>entielle interieure, d'un element tripode 
(12) a trois arbres de pied (1 1) en saillie radiaie autour de 
Element tripode (12), et de rouleaux rotatifs (17) montes 
sur chaque arbre de pied par I'intermediaire aaiguilles de 
roulement (16), positionnSs dans les rainures de piste (13) 
de I'element de joint exterieur (1 5) avec les surfaces circon- 
f§rentielies exterieures des rouleaux (17) guidees par des 
surfaces de guidage de rouleaux (14) des deux cdtes des 
rainures de piste (13). Danscette construction, des rainures 
(21, 22) s'etendant le long des rainures de piste (13) sont 
prevues sur les surfaces de guidages de rouleaux (14) a 
rendroit ou les rouleaux (17) viennent en contact. 
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ARRIERE PLAN DE ^INVENTION 

1, Domaine de I'invention 

La presente Invention concerne un joint universel homoci- 
netique de type tripode, comprenant : un element de joint exterieur a trois 
5 rainures de piste s'etendant dans sa direction axiale sur une surface de 
circonference interieure de cet element de joint exterieur ; un element tri- 
pode a trois arbres de pied faisant saillie radialement autour de la circon- 
ference de l'element tripode ; et des rouleaux rotatifs montes sur chaque 
arbre de pied par l'intermediaire d'un certain nombre d'aiguilles de roule- 
10 ment, en etant positionnes dans les rainures de piste de l'element de joint 
exterieur, les surfaces circonferentielles exterieures des rouleaux etant 
guidees par des surfaces de guidage de rouleaux prevues des deux cotes 
des rainures de piste. 

Ainsi, l'invention concerne un joint universel homocinetique 
15 de type tripode utilise dans une partie de transmission de puissance 
d'automobiles, d'avions, de bateaux et de machines industrielles. 

2. Description de la technologie concernee 

Par exemple, parmi les joints universels homocinetiques 
utilises comme moyens pour transmettre, a Vitesse constants de la puis- 

20 sance de rotation d'un moteur d'automobile a ses roues, se trouve un joint 
homocinetique de type tripode. Ce joint homocinetique de type tripode re- 
lie Tun a l'autre un arbre cote entrainement et un arbre cote entraine, et 
peut transmettre un couple de rotation entre eux a une vitesse constante, 
meme s'il existe un angle de fonctionnement entre ces arbres. Le joint 

25 universel homocinetique de type tripode permet meme un deplacement 
relatif dans une direction axiale. 

Les figures 15 et 16 represented une structure fondamen- 
tale d'un joint universel homocinetique de type tripode. Ce joint universel 
homocinetique est constitue, comme elements de structure essentiels, 

30 d'un element tripode 2 a trois arbres de pied 1 faisant saillie radialement, 
d'un element de joint exterieur 5 a trois rainures de piste s'etendant axia- 
lement 3 formees sur la surface circonferentielle interieure de l'element de 
joint exterieur, et de rouleaux 7. Chacune des rainures de piste 3 com- 
porte, des deux cotes de celle-ci, des surfaces de guidage de rouleaux 

35 s'etendant axialement 4. Les rouleaux 7 sont montes sur les arbres de 
pied 1 de l'element tripode 2 par l'intermediaire d'un certain nombre d'ai- 
guilles de roulement 6, et sont positionnes dans les rainures de piste 3 de 
l'element de joint exterieur. Les rouleaux 7 sont guides sur leurs surfaces 
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circonferentielles exterieures par les surfaces de guidage de rouleaux 4 qui 
sont prevues des deux cotes des rainures de piste. 

L'element tripode 2 est adapte sur une partie a cannelure 
(ou partie a clavette) formee sur une partie d'extremite de l'autre arbre, 
non represente, de maniere a etre fixe a celui-ci. Comme represente a la 
figure 17, un certain nombre d'aiguilles de roulement 6 sont disposees de 
maniere a pouvoir tourner sur une surface circonferentielle exterieure de 
l'arbre de pied 1 de l'element tripode 2. Les aiguilles de roulement 6 sont 
limitees en deplacement dans la direction axiale sur l'arbre de pied 1, par 
des rondelles 8 et 9 disposees a la partie de base et a la partie superieure 
de l'arbre de pied 1, ainsi que par un anneau de retenue 10 fixe a la partie 
superieure de l'arbre de pied 1. La surface circonferentielle exterieure de 
l'arbre de pied 1 de l'element tripode 2 presente une forme cylindrique, et 
les rouleaux 7 sont adaptes sur la surface circonferentielle exterieure de 
l'arbre de pied 1 par l'mtermediaire des aiguilles de roulement 6, de ma- 
niere a pouvoir tourner. La surface circonferentielle interieure de chaque 
rouleau 7 presente une forme cylindrique, et sa surface exterieure pre- 
sente une forme de sphere partielle d'origine. 

L'element de joint exterieur 5 forme une coupelle cylindri- 
que avec une extremite ouverte et l'autre extremite fermee, tandis que 
l'autre arbre, non represente, est prevu d'un seul tenant a l'autre extre- 
mite de l'element de joint exterieur. Trois rainures de piste axiales 3 sont 
formees sur la circonference entourant un arbre central, a intervalles de 
120° sur la surface circonferentielle interieure de l'element de joint exte- 
rieur 5. Les deux surfaces de guidage de rouleaux 4 se trouvent des deux 
cotes de chaque rainure de piste 3 et, comme represente a la figure 18, la 
surface de guidage de rouleau 4 forme un contact angulaire avec le rou- 
leau 7 en deux points A et B. Cela est obtenu en donnant a la surface de 
guidage de rouleau 4 la forme d'une arche gothique. 

Dans ce joint universel homocinetique de type tripode, la 
puissance est transmise par liaison entre les surfaces de guidage de rou- 
leaux 4 de l'element de joint exterieur 5, et les rouleaux 7 de l'element tri- 
pode 2. Us rouleaux 7 absorbent le plongement par rotation le long des 
surfaces de guidage de rouleaux 4. Dans le cas d'une transmission de 
puissance, lorsque l'axe de l'element de joint exterieur 5 et l'axe de l'ele- 
ment tripode 2 sont alignes, ou lorsque l'angle de fonctionnement est egal 
a 0°, le point d'intersection des axes de chaque arbre de pied 1 est situe 
sur l'axe de l'element de joint exterieur 5. De cette maniere les rouleaux 7 
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tournent tout en maintenant deux points de contact avec les surfaces de 
guidage de rouleaux 4. Lorsqu'ils existe un angle de fonctionnernent, bien 
que Tamplitude de la force de contact fluctue suivant la phase de rotation, 
le fonctionnement du joint universel homocinetique de type tripode est 

5 stable car les rouleaux et les surfaces de guidage de rouleaux 4 sont tou- 
jours en contact les uns avec les autres a Tendroit des deux points A et B. 

Le joint universel homocinetique de type tripode dealt ci- 
dessus est un joint de type glissant dans lequel un deplacement relatif, 
provoque par le plongement, entre les deux arbres dans la direction axiale, 

10 est permis. Le couple est transmis par connexion de l'element tripode 2 a 
un arbre, par connexion de l'element de joint exterieur 5 a l'autre arbre, et 
par positionnernent des arbres de pied 1 de l'element tripode 2 dans les 
rainures de piste 3 de l'element de joint exterieur 5. Dans cette construc- 
tion, l'element tripode 2 est muni des trois arbres de pied 1 faisant saillie 

15 dans une direction axiale, et l'element de joint exterieur 5 est muni des 
trois rainures de piste 3 s'etendant dans la direction axiale. 

Dans ce joint universel homocinetique de type tripode, 
comme le rouleau 7 et la surface de guidage de rouleau 4 sont en contact 
angulaire a 1'endroit des points A et B, et comme le rouleau 7 n'est pas en 

20 contact avec la partie centrale et avec les deux cotes de la surface de gui- 
dage de rouleau 4, on ne cree pas une forte charge de bord, les aiguilles de 
roulement 6 ne se mettent pas en biais, et la resistance de frottement 
n'augmente pas. De plus, du fait d'une charge d'excentrique plus faible, le 
moment de rotation produit dans le rouleau 7, agissant perpendiculaire- 

25 ment a l'arbre de pied 1 autour de l'axe de celui-ci, peut etre diminue, de 
meme que la force de frottement et la poussee induite qui provoquent des 
vibrations, peuvent etre reduites. De plus, le mouvement dans la direction 
axiale, lorsqu'on transmet un couple de rotation avec un angle de fonc- 
tionnement, devient doux, de sorte que la poussee induite est reduite. 

30 Cependant, les joints universels homocinetiques de type 

tripode conventionnels sont habituellement montes sur des vehicules 
fonctionnant avec des angles faibles, par exemple egaux ou inferieurs a 4°, 
et pour des vehicules fonctionnant avec des angles eleves, par exemple 
egaux ou superieurs a 7°, on utilise des joints universels homocinetiques 

35 de type tripode de la categorie a doubles rouleaux, pour tenir compte d'un 
niveau de vibrations plus eleve dans ces applications. Les joints universels 
homocinetiques de type tripode conventionnels decrits ci-dessus corres- 
pondent a un type a simples rouleaux. 
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Un joint universel homocinetique de type tripode de type a 
doubles rouleaux est muni d'un ensemble de rouleaux formant chacun un 
seul bloc. L'ensemble de rouleaux est constitue d'un rouleau interieur cir- 
culaire adapte sur la surface circonferentielle exterieure d'un arbre de 
pied, et d'un rouleau exterieur positionne a l'interieur de la rainure de 
piste et tournant dans la direction axiale de l'element de joint exterieur. 
Des aiguilles de roulement sont interposee entre le rouleau interieur et le 
rouleau exterieur. Dans l'ensemble de rouleaux, le rouleau interieur et le 
rouleau exterieur peuvent tourner individuellement. 

Dans ce joint universel homocinetique de type tripode, l'en- 
semble de rouleaux constitue du rouleau interieur et du rouleau exterieur 
peut basculer librement par rapport a l'arbre de pied. Par suite, lorsqu'on 
transmet une force de rotation avec un angle de fonctionnement eleve en- 
tre l'element de joint exterieur et l'element tripode, l'ensemble de rouleaux 
ne peut toumer que dans la direction axiale de l'element de joint exterieur, 
et la force d'induction de vibrations de l'element de joint exterieur peut 
etre absorbee par la rotation des aiguilles de roulement, de sorte que la 
resistance au glissement peut etre reduite. De plus, le moment agissant 
pour incliner l'ensemble de rouleaux pendant le fonctionnement devient 
plus petit, l'ensemble de rouleaux peut maintenir sa position, la resistance 
entre l'element de joint exterieur et l'ensemble de rouleaux pendant la ro- 
tation devient plus petite, et la poussee induite peut etre reduite. 

Cependant, comme un joint universel homocinetique de 
type tripode a doubles rouleaux presente une structure munie des ensem- 
bles de rouleaux constitues des rouleaux interieurs et exterieurs, l'utilisa- 
tion d'un joint universel homocinetique de ce type tripode dans un 
vehicule fonctionnant avec un angle faible, produit une augmentation des 
couts. 

RESUME DE L'INVENTTOM 

La presente invention a pour but de permettre l'utilisation 
d'un joint universel homocinetique de type tripode dans des vehicules 
fonctionnant avec des angles eleves, sans produire une augmentation des 
couts, en reduisant le niveau de vibrations meme a des angles de fonc- 
tionnement eleves. 

Un joint universel homocinetique de type tripode selon la 
presente invention est constitue d'un element de joint exterieur a trois 
rainures de piste, qui s'etend dans sa direction axiale autour de la circon- 
ference, sur la surface interieure de l'element de joint exterieur, et d'un 
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element tripode a trois arbres de pied faisant saillie radialement autour de 
la circonference de cet element tripode. Des rouleaux sont montes sur 
chaque arbre de pied, de maniere a pouvoir tourner, par rintermediaire 
d'un certain nombre d 'aiguilles de roulement, et sont positiormes dans les 
5 rainures de piste de l'element de joint exterieur. Les rouleaux sont guides, 
a lendroit de leurs surfaces circonferentielles exterieures, par des surfaces 
de guidage de rouleaux prevues des deux cotes des rainures de piste, 
Dans cette construction, des rainures s'etendant le long des rainures de 
piste sont formees sur les surfaces de guidage de rouleaux a Tendrolt des 

10 points ou les rouleaux viennent en contact, 

Dans un joint universel homocinetique de type tripode selon 
la presente invention, comme les rainures s'etendant le long des rainures 
de piste sont formees sur les surfaces de guidage de rouleaux a Tendroit 
des points ou les rouleaux viennent en contact, les rainures formees sur 

15 les surfaces de guidage de rouleaux servent de poches pour de la graisse 
fournie a l'interieur du joint universel homocinetique. Comme la graisse 
contenue dans les poches ameliore la lubrification, la resistance au glis- 
sement et la poussee induite entre les surfaces de guidage de rouleaux et 
les rouleaux sont reduites, de sorte que le niveau de vibrations est dimi- 

20 nue. Par suite, le niveau de vibrations peut etre reduit dans un joint uni- 
versel homocinetique de type tripode a simples rouleaux, meme lorsqu'on 
fonctionne avec des angles eleves. De cette maniere, il devient possible 
d'utiliser le joint dans un vehicule fonctionnant avec des angles eleves, 
sans produire une augmentation des couts. 

25 Pour obtenir cette diminution de niveau des vibrations, il 

est preferable d'ajouter les caracteristiques suivantes a la structure du 
joint universel homocinetique de type tripode : 

1. Le jeu entre la surface circonferentielle exterieure du rouleau et la rai- 
nure de piste est elargi d'une quantite egale a la reduction du jeu pro- 

30 duite par Tinclinaison du rouleau. L'elargissement est obtenu en 
donnant une forme spherique a la surface circonferentielle exterieure 
du rouleau, et en donnant a cette surface circonferentielle exterieure 
du rouleau une section transversale en forme d'arc dont le centre de 
courbure est decale radialement vers Texterieur par rapport a l'axe du 

35 rouleau. 

2. La surface de guidage de rouleau et le rouleau sont en contact angu- 
laire en deux points. 

3. La surface circonferentielle exterieure de l'arbre de pied est bombee. 
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4. La surface circonferentielle interieure du rouleau est bombee. 

5. La surface circonferentielle exterieure de Tarbre de pied est realisee 
sous la forme d'un cylindre elliptique dans les modes de realisation des 
figures 1 et 3. 

5 6. Les extremites des aiguilles de roulement sont realisees sous une forme 
convexe. 

BREVE DESCRIPTION DES DESSINS 

La presente invention sera decrite ci-apres de maniere plus 
detaillee a l'aide de modes de realisation representes sur les dessins an- 
10 nexes dans lesquels les memes parties sont designees par les memes refe- 
rences, et dans lesquels : 

- la figure 1 represente une vue en coupe transversale d'un joint univer- 
sel homocinetique de type tripode selon un mode de realisation de la 
presente invention, avec des rainures a huile formees sur les surfaces 

15 de guidage de rouleaux ; 

- la figure 2 est une vue en coupe transversale, agrandie, d'une partie 
essentielle, montrant un rouleau et une surface de guidage de rouleau 
du mode de realisation represente a la figure 1 ; 

- la figure 3 represente une vue en coupe transversale d'un joint univer- 
20 sel homocinetique de type tripode selon un autre mode de realisation 

de la presente invention, avec des surfaces de guidage de rouleaux pre- 
sentant une section transversale en forme de polygone ; 

- la figure 4 est une vue en coupe transversale, agrandie, d'une partie 
essentielle, montrant un rouleau et une surface de guidage de rouleau 

25 du mode de realisation represente a la figure 3 ; 

- la figure 5 est un diagramme de caracteristiques representant la rela- 
tion entre la poussee induite et les angles de fonctionnement ; 

- la figure 6 est un autre mode de realisation de la presente invention, 
representant un joint universel homocinetique de type tripode dans le- 

30 quel les surfaces circonferentielles exterieures des arbres de pied et les 
surfaces circonferentielles interieures des rouleaux sont bombees, tan- 
dis que les deux extremites des aiguilles de roulement sont realisees 
sous une forme convexe ; 

- la figure 7 est une vue en coupe transversale, agrandie, d'une partie 
35 essentielle, montrant un arbre de pied, une aiguille de roulement et un 

rouleau du mode de realisation de la figure 6 ; 
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la figure 8 est un dlagramme de caracteristiques representant la rela- 
tion entre la poussee induite et un angle de fonctionnement presente 
dans le mode de realisation de la figure 6 ; 

la figure 9 est un autre mode de realisation encore de la presente in- 
vention, representant un joint universel homocinetique de type tripode, 
dans lequel la surface circonferentielle exterieure d f un rouleau pre- 
sente, en section transversale, la forme d'un arc dont le centre de 
courbure est decale radialement vers l'exterieur par rapport a l'axe du 
rouleau ; 

la figure 10 est une vue de cote, en coupe transversale, du joint univer- 
sel homocinetique de type tripode du mode de realisation de la figure 9, 
representant un etat dans lequel le rouleau est incline dans la direction 
axiale d'un element de joint exterieur ; 

la figure 11 est un autre mode de realisation encore de la presente in- 
vention, representant une vue en coupe transversale d'un joint univer- 
sel homocinetique de type tripode, dans lequel la surface 
circonferentielle exterieure du rouleau presente, en section transver- 
sale, la forme d'un arc dont le centre de courbure est decale radiale- 
ment vers l'exterieur par rapport a l'axe du rouleau, dans lequel la 
surface circonferentielle exterieure est realisee sous la forme d'un cy- 
lindre elliptique, et dans lequel la surface circonferentielle exterieure de 
l'arbre de pied, de meme que la surface circonferentielle interieure du 
rouleau, sont bombees ; 

la figure 12 est une vue de cote, en coupe transversale, du joint univer- 
sel homocinetique de type tripode dans le mode de realisation de la fi- 
gure 11, representant un etat dans lequel le rouleau est incline dans la 
direction axiale d'un element de joint exterieur ; 

la figure 13 est une vue en coupe transversale, agrandie, d'une partie 
essentielle, montrant l'arbre de pied, la surface exterieure qui forme un 
cylindre elliptique, les aiguilles de roulement, et la surface interieure 
du rouleau du mode de realisation represents a la figure 1 1 ; 
la figure 14 est un diagramme de caracteristiques representant la rela- 
tion entre la poussee induite et Tangle de fonctionnement dans les mo- 
des de realisation de la figure 9, de la figure 10 et des figures 1 1 a 13 ; 
la figure 15 est une vue en coupe transversale representant un joint 
universel homocinetique de type tripode conventionnel ; 
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- la figure 16 est une vue de cote, en coupe transversale, du joint univer- 
sel homocinetique de type tripode conventionnel represente a la figure 
15; 

- la figure 17 est une vue en coupe transversale, agrandie, d'une partle 
5 essentielle du joint universel homocinetique de type tripode conven- 
tionnel de la figure 15, montrant un arbre de pied, une aiguille de rou- 
lement et un rouleau ; et 

- la figure 18 est une vue en coupe transversale, agrandie, d'une partie 
essentielle du joint universel homocinetique de type tripode conven- 

10 tionnel de la figure 15, montrant un rouleau et une surface de guidage 
de rouleau. 

DESCRIPTION DETAILLEE PES MODES DE REALISATION 
PREFERENTIELS 

La figure 1 represente un mode de realisation d'un joint 

15 universel homocinetique de type tripode a simples rouleaux. Ce joint uni- 
versel homocinetique est constitue, comme elements de structure essen- 
tiels, d'un element tripode 12 a trois arbres de pied s'etendant radialement 
11, d'un element de joint exterieur 15 a trois rainures de piste s'etendant 
axialement 13 formees sur la surface circonferentielle interieure de l'ele- 

20 ment de joint exterieur, et de rouleaux 17. Chacune des rainures de piste 
13 comporte, des deux cotes, des surfaces de guidage de rouleaux s'eten- 
dant axialement 14. Les rouleaux 17 sont montes sur les arbres de pied 
11 de l'element tripode 12 par rintermediaire d'un certain nombre d'ai- 
guilles de roulement 16, et sont positionnes dans les rainures de piste 13 

25 de l'element de joint exterieur 15. Les rouleaux 17 sont guides sur leurs 
surfaces circonferentielles exterieures par les surfaces de guidage de rou- 
leaux 14 prevues des deux cotes de chacune des rainures de piste. 

L'element tripode 12 est monte sur une partie a cannelure 
(ou partie a clavette) formee sur une partie d'extremite de Tautre arbre, 

30 non represente, et se trouve fixe a celui-ci. Un certain nombre d'aiguilles 
de roulement 16 sont montees sur la surface circonferentielle de l'arbre de 
pied 1 1 de l'element tripode 12, de maniere a pouvoir toumer. Le depla- 
cement des aiguilles de roulement 16 sur l'arbre de pied 11 est limite, 
dams la direction axiale, par des rondelles 18 et 19 installees a la partie de 

35 base et a la partie superieure de l'arbre de pied 1 1, ainsi que par un an- 
neau de retenue 20 installe sur la partie superieure de l'arbre de pied 11. 

L'element de joint exterieur 15 fonne une coupelle essen- 
tiellement cylindrique ouverte a une extremite et fermee a Tautre extremi- 
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te. L'autre arbre, non represente, est prevu d'une seule piece a l'autre ex- 
tremite de l'element de joint exterieur, et trois rainures de piste axiales 13 
sont formees sur la circonference entourant un arbre central, a intervalles 
de 120°. Des deux cotes de chaque rainure de piste 13 se trouvent deux 

5 surfaces de guidage de rouleaux 14 et cornme represente a la figure 2, 
chaque surface de guidage de rouleau est en contact angulaire avec le 
rouleau 17 en deux points C et D, du fait qu'on donne a la surface de gui- 
dage de rouleau 14 la forme d'une arche gothique. 

Dans ce joint universel homocinetique de type tripode, la 

10 puissance est transmise par la liaison des surfaces de guidage de rouleaux 
14 de l'element de joint exterieur 15, avec les rouleaux 17 de l'element tri- 
pode 12. Les rouleaux 17 absorbent le plongement par rotation le long des 
surfaces de guidage de rouleaux 14. 

Dans le cas d'une transmission dans laquelle l'axe de l'ele- 

15 ment de joint exterieur 15 et l'axe de l'element tripode 12 sont alignes, 
c'est a dire lorsqu'on a un angle de fonctionnement de 0°, le point d'inter- 
section des axes de chaque arbre de pied 11 est place sur l'axe de l'ele- 
ment de joint exterieur 15. De cette maniere, les rouleaux 17 tournent 
tout en maintenant un contact en deux points avec les surfaces de gui- 

20 dage de rouleaux 14. Lorsqu'on a un angle de fonctionnement, bien que 
Tamplitude de la force de contact fluctue suivant la phase de rotation, le 
fonctionnement du joint universel homocinetique de type tripode est sta- 
ble car les rouleaux 17 et les surfaces de guidage de rouleaux 14 sont 
toujours en contact les uns avec les autres a l'endroit des deux points C et 

25 D. Dans ce mode de realisation, des rainures 21 et 22 s'etendant le long 
des rainures de piste 13 sont foimees a l'endroit des deux points de con- 
tact C et D sur la surface de guidage de rouleau qui est en contact avec le 
rouleau 17, tandis qu'en meme temps une rainure 23 s'etendant le long de 
chacune des rainures de piste 13 est formee a l'endroit de la partie inter- 

30 mediaire entre les points de contact C et D. 

Les rainures 21 a 23 formes sur la surface de guidage de 
rouleaux 14 servent de poches pour de la graisse fournie a l'interieur du 
joint universel homocinetique. La graisse contenue dans les poches ame- 
liore la lubriflcation, ce qui permet en consequence de reduire la poussee 

35 induite. Le terme de "poussee induite" designe la force de poussee pro- 
duite par le frottement a l'interieur d'un joint universel homocinetique 
lorsqu'un couple est applique a ce joint tournant avec un certain angle de 
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fonctionnement Dans un joint de type tripode, la poussee induite apparalt 
principalement sous la forme d'une forte composante tertiaire. 

Dans le mode de realisation represente dans les figures 1 et 
2, la surface de guidage de rouleau 14 est munie des ralnures 21 a 23. 
5 Cependant une structure telle que celle representee dans les figures 3 et 

4, est egalement possible. Dans le mode de realisation represente dans les 
figures 3 et 4, une surface de guidage de rouleau 14' presente une section 
transversale de forme polygonale, et le rouleau 17 vient en contact avec la 
surface de guidage de rouleau a l'endroit des quatre points E a H. De la 

10 meme maniere que pour les rainures 21 a 23 decrites ci-dessus t les jeux 
formes entre chacun des quatre points de contact E a H seivent de poches 
pour de la graisse fournie a l'interieur du joint universel homocinetique. 

Dans les modes de realisation represents aux figures 1 a 4, 
lorsqu'un joint de type conventionnel et un joint de type perfectionne (se- 

15 Ion les modes de realisation) sont compares comme represente a la figure 

5, le type perfectionne presente moins de poussee induite que le type con- 
ventionnel, meme avec des angles de fonctionnement plus grands. Par 
suite, le type perfectionne peut etre utilise pour des vehicules fonction- 
nant avec des angles plus eleves. 

20 La figure 6 et la figure 7 represented un mode de realisa- 

tion dans lequel la surface circonferentielle exterieure 24 de l'arbre de pied 
IT de l'element tripode 12, et la surface circonferentielle interieure 25 
d'un rouleau 17*, sontbombees. 

Le bombement de la surface circonferentielle exterieure 24 

25 de l'arbre de pied 11' et de la surface circonferentielle interieure 25 du 
rouleau 17\ augmente la liberte de mouvement mutuel de l'arbre de pied 
1 r et du rouleau 17' (avec des aiguilles de roulement 16' existant entre les 
deux), de sorte que le niveau de vibrations peut etre reduit II en resulte 
que le rouleau 17' est autant que possible parallele a la rainure de piste 

30 13 lorsqu'il se deplace, avec une inclinaison reduite, meme lorsqu'il existe 
un angle de fonctionnement, de sorte que le niveau de vibrations peut etre 
reduit. 

Dans le mode de realisation represente aux figures 6 et 7, la 
surface circonferentielle exterieure 24 de l'arbre de pied 11' et la surface 
35 circonferentielle interieure 25 du rouleau 17' sont toutes les deux bom- 
bees. Cependant, on peut obtenir une reduction du niveau de vibrations 
en ne bombant que 1'une ou l'autre de la surface circonferentille exterieure 
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24 de l'arbre de pied 11', ou de la surface circonferentielle interieure 25 du 
rouleau 17'. 

Un bombement se situant dans la plage de R89 a R700 sur 
la surface circonferentielle exterieure 24 de l'arbre de pied 11\ est prefere, 

5 et un bombement se situant dans la plage de R50 a R800 sur la surface 
circonferentielle interieure 25 du rouleau 17', est prefere. Un bombement 
inferieur a R89 et R50 rend la pression de surface trop elevee, ce qui con- 
duit a une duree de vie plus courte du joint dans un test d'endurance a la 
charge, et diminue la durabilite. Au contraire, lorsque le bombement est 

10 superieur a R700 et R800, il devient difficile d'obtenir une reduction de la 
poussee induite. II en resulte qu'une reduction de 5% ou moins de la 
poussee induite entre simplement dans les tolerances, et que la reduction 
voulue ne peut etre obtenue. 

Dans la plage de bombements preferee sur la surface cir- 

15 conferentielle exterieure 24 de l'arbre de pied 11' qui va de R89 a R700, le 
rapport du bombement R au diametre exterieur d de l'arbre de pied IT, 
devient R/d=5,0 a 39,3. Dans la plage de bombements preferee sur la 
surface circonferentielle interieure 25 du rouleau 17\ qui va de R50 a 
R80O, le rapport du bombement R au diametre interieur D du rouleau 17' 

20 ■ devient R/D=2,2 a 35,2. 

Pour reduire encore plus le niveau de vibrations, il est pre- 
ferable de dormer une forme convexe aux extremites 26 des aiguilles de 
roulement 16' prevues entre la surface de guidage de rouleau 14 et le 
rouleau 17'. Une forme convexe aux extremites 26 des aiguilles de roule- 

25 ment 16' contribue a reduire la resistance au glissement et la poussee in- 
duite. Le terme de "resistance au glissement" designe l'amplitude de la 
force de frottement axiale qui apparait lorsqu'un element de joint exterieur 
et un arbre glissent mutuellement dans un joint de type a glissement tel 
qu'un joint homocinetique de type tripode. 

30 Dans les modes de realisation representes aux figures 6 et 

7, et comme indique a la figure 8, lorsqu'on compare un joint de type con- 
ventionnel et un joint de type perfectionne (selon les modes de realisation), 
le joint de type perfectionne presente une moins grande poussee induite 
que le joint de type conventionnel, meme avec un angle de fonctionnement 

35 plus eleve, de sorte que le type perfectionne peut etre utilise pour des ve- 
hicules fonctionnant avec des angles plus eleves, 

Les figures 9 et 10 representent un mode de realisation 
dans lequel la surface circonferentielle exterieure d'un rouleau 17" pre- 
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sente une section transversale en forme d'arc, et dans lequel les centres 
de courbures Oi et O2 sont decales radialement vers l'exterieur par rap- 
port a l'axe O du rouleau 17". Les figures 11 a 13 represented un mode 
de realisation dans lequel la surface circonferentielle exterieure du rou- 
5 leau 17" presente une section transversale en forme d'arc dont les centres 
de courbure Oi et O2 sont decales radialement vers l'exterieur par rapport 
a l'axe O du rouleau, et de plus dans lequel la surface exterieure de l'arbre 
de pied IT presente une section transversale en forme de cylindre ellipti- 
que. La surface circonferentielle exterieure de l'arbre de pied 11' et la sur- 

10 face circonferentielle exterieure du rouleau 17" sont bombees. 

Dans le joint universel homocinetique de type tripode de ce 
mode de realisation, en donnant au rouleau 17" la surface circonferen- 
tielle exterieure a section transversale en forme d'arc dont les centres de 
courbure Oi et O2 sont decales radialement vers l'exterieur par rapport a 

15 r axe O du rouleau, on augmente la force supprimant l'inclinaison du rou- 
leau 17". II en resulte que le rouleau 17" est aussi parallele que possible a 
la rainure de piste 13 lorsqu'il se deplace, avec une inclinaison reduite, 
meme lorsqu'on a un angle de fonctionnement, ce qui permet de reduire le 
niveau de vibrations. 

20 Le fait de realiser l'arbre de pied 1 1' en forme de cylindre el- 

liptique, et de dormer un bombement a la surface circonferentielle exte- 
rieure de l'arbre de pied 1 1' et a la surface circonferentielle interieure du 
rouleau 17', permet d'obtenir un mouvement de basculement du rouleau 
17" sur l'arbre de pied 11' dans la direction axiale de l'arbre de pied. Ainsi, 

25 le rouleau 17" est aussi parallele que possible a la rainure de piste 13 
lorsqu'il se deplace, avec une inclinaison reduite, meme lorsqu'on a un 
angle de fonctionnement, ce qui permet de reduire encore plus le niveau 
de vibrations. 

Lorsque le rouleau 17" est incline dans la direction axiale de 
30 l'arbre de pied 1 1", Tangle de contact entre le rouleau 17" et la surface de 
guidage de rouleau 14 varie, et le jeu de la piste devient plus petit. Par 
suite, il est preferable que, dans ce mode de realisation egalement, la sur- 
face circonferentielle exterieure du rouleau 17" presente une section 
transversale en forme d'arc dont les centres de courbure Oi et O2 sont de- 
35 cales radialement vers l'exterieur par rapport a l'axe O du rouleau. En 
meme temps, on donne a la surface de guidage de rouleau 14 une forme 
dans laquelle un jeu de piste peut etre assure entre la rainure de piste 13 
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et la surface de guidage de rouleau 14, meme lorsque le rouleau 17" est 
incline d'un angle de fonctionnement maximum. 

En, procedant de cette maniere, on augmente la liberte de 
mouvement du rouleau 17" par rapport a la surface de guidage de rouleau 
5 14, et Ton reduit encore plus le niveau de vibrations. 

Dans le mode de realisation represente aux figures 9 et 10, 
ainsi que dans le mode de realisation represente aux figures 1 1 a 13, lors- 
qu'on compare un joint de type conventionnel a des joints de types perfec- 
tionnes (selon les modes de realisation), comme represente a la figure 14, 
10 les types perfectionnes ont moins de poussee induite que le type conven- 
tionnel, meme pour des angles de fonctionnement plus grands, de sorte 
que les types perfectionnes peuvent etre utilises pour des vehicules fonc- 
tionnant avec des angles plus eleves. 
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REVINDICATIONS 
1°) Joint universel homoclnetique de type tripode, comprenant : un ele- 
ment de joint exterieur (15) a trois rainures de piste (13) s'etendant dans 
sa direction axiale sur une surface de circonference interieure de cet ele- 

5 ment de joint exterieur (15) ; un element tripode (12) a trois arbres de pied 
(11) faisant saillie radialement autour de la circonference de l'element tri- 
pode (12) ; et des rouleaux rotatifs (17) montes sur chaque arbre de pied 
(11) par 1'intermediaire d'un certain nombre d'aiguilles de roulement (16), 
en etant positionnes dans les rainures de piste (13) de 1'element de joint 

10 exterieur (15), les surfaces circonferentielles exterieures des rouleaux (17) 
etant guidees par des surfaces de guidage de rouleaux (14) prevues des 
deux cotes des rainures de piste (13), 
caracterise en ce que 

des rainures (21, 22) s'etendant le long des rainures de piste (13) sont 
15 formees sur les surfaces de guidage de rouleaux (14) a l'endroit ou les 
rouleaux (17) viennent en contact. 

2°) Joint universel homoclnetique de type tripode selon la revendication 1, 
caracterise en ce qu f 
20 une rainure (23) s'etendant le long des rainures de piste (13) est prevue 
sur la partie intermediaire entre les deux points de contact (CD) sur les 
surfaces de guidage de rouleaux (14) a l'endroit ou les rouleaux (17) vien- 
nent en contact. 

25 3°) Joint universel homoclnetique de type tripode selon les revendicatlons 
1 ou2, 

caracterise en ce que 

la surface circonferentielle exterieure du rouleau (17) est realisee sous une 
forme spherique, et la surface circonferentielle exterieure de ce rouleau 
30 (17) presente une section transversale en forme d'arc dont le centre de 
courbure est decale radialement vers Fexterieur par rapport a l'axe du 
rouleau. 

4°) Joint universel homocinetique de type tripode selon Tune quelconque 
35 des revendications 1 a 3, 
caracterise en ce qu' 

il y a deux points de contact angulaires (C, D) entre la surface de guidage 
de rouleaux (14) et le rouleau (17). 
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5°) Joint universel homocinetique de type tripode selon Tune quelconque 
des revendications 1 a 4, 
caracterise en ce que 

la surface circonferentielle exterieure (24) de l'arbre de pled (IT) est bom- 
5 bee. 

6°) Joint universel homocinetlque de type tripode, selon l'une quelconque 
des revendications 1 a 5, 
caracterise en ce que 
10 la surface circonferentielle interieure (25) du rouleau (17*) est bombee. 

7°) Joint universel homocinetlque de type tripode selon Tune quelconque 
des revendications 1 a 6, 
caracterise en ce que 
15 la circonference exterieure de l'arbre de pied (IT) est realisee sous la 
forme d'un cylindre elliptique. 

8°) Joint universel homocinetique de type tripode selon Tune quelconque 
des revendications 1 a 7, 
20 caracterise en ce que 

les surfaces des extremites (26) des aiguilles de roulement (16') sont reali- 
sees sous une forme convexe. 
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FIG. 5 
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FIG. 7 
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FIG. 13 




Angle de fonctionnement 



8/9 




2812916 

9/9 




